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摘 要

本論文利用機率假定密度(Probability Hypothesis Density，PHD)濾波器，卡門濾波器(Kalman Filter)於無線感測網路(Wireless

Sensor Networks，WSNs)佈置之環境中，進行變動物件之追蹤效能的比較。並以電腦模擬進行其追蹤之均方根誤差(Root

Mean Square Error，RMSE)的探討。雖然PHD之演算法有較小誤差之追蹤效能，然而卡門濾波器之結果在硬體的實現上可

以得到較優的益處。本研究結果可以作為WSN之變動性物件追蹤之設計時的參考。

關鍵詞 : 無線感測網路、機率假定濾波器、卡門濾波器、均方根誤差。
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